











Tζ 'ひ:1.ロt ろ 久氏 名 田
博士の専攻分野の名称 博士(工学)
学位記番号 第 17027 可Eコ
学位授与年月日 平成 14 年 3 月 25 日
学位授与の要件 学位規則第 4 条第 1 項該当
工学研究科生産科学専攻










案した実時間工具経路生成手法と統合して自律加工の可能性を示した。本論文は全 6 章で構成されている o
第 l 章では、研究の背景と目的、本論文の構成について述べた。
第 2 章では、次世代の工作機械に求められる機能を明らかにし、 4 つの機能ブロック (Management、 Prediction、






















・現状の問題点から、今後工作機械に求められる機能を明らかにし、 4 つの機能ブロック (Management、 Predi







インプロセス工具経路生成システム (IP_TPG) を開発している o
・開発した VMSim と IP_TPG を統合して、実時間で加工状態を予測しながら、加工と並行して加工指令を生成
できることを実験によって確認し、自律加工の可能性を示している。
以上のように、本論文は製品に対する要求を満たすと共に、工作機械の性能を十分に活用した加工を実現するため
に、予測情報や計測情報を積極的に利用して、実時間で切削条件や工具経路の決定を行い、加工状況や加工トラブル
に柔軟に対応することができる自律型・知能型工作機械の提案とその可能性について示している。ここで提案された
自律型・知能型工作機械は、事前に工具経路や切削条件を決定して加工を行う既存の NC 工作機械とは全く異なる考
え方である。また、このような工作機械は自律分散型の生産システムにも適しており、その開発意義は極めて高い。
よって本論文は博士論文として価値あるものと認める。
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